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Abstract of DE321 2272 

The invention relates to a system for the automatic transport of 
workpieces, comprising a conveyor belt which, by means of friction, 
transports workpiece pallets which can be halted at particular working 
positions by stops. The system furthermore comprises industrial robots 
which transport the workpieces from the workpiece pallets to processing 
stations and from the processing stations back to the workpiece pallets. 
By means of positionable stops, the workpiece pallets can be halted at 
any desired predeterminable positions. As a result, it is possible to use 
industrial robots which can only be moved along axes transverse and 
perpendicular to the conveying direction of the conveyor belt, a 
considerable reduction in the cost of the system thereby being achieved. 
The stops can be moved by means of a spindle driven by a motor and 
can be connected to a displacement measuring system. The workpiece 
pallets can be moved to defined positions by means of a control system. 
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PrQfungsantrag gem. § 44 PatG ist gesteltt 

(54) Einrlchtung zum automatischen Transport von Werkstucken 

Die Erfindung betrifft eine Einrlchtung zum automatischen . 
Transport von Werkstucken, die aus einem. Forderband 
besteht, das mittels Reibungskraft Werkstuckpaletten trans-. 
portiert, die an bestimmten Arbeitspositionen durch Anschiage . 
anhaltbar sind. Weiterhin besteht die Einrichtung aus Indu- 
strierobotern, die die Werkstucke von den Werkstuckpaletten 
zu Bearbeitungsstationen und von den Bearbeitungsstationen 
wieder zuruck auf die Werkstuckpaletten transportierea 
Durch positionierbare Anschiage konnen die Werkstuckpalet^ 
ten in beliebigen, vorgebbaren Positionen angehalten werden. 
Dadurch konnen Industrieroboter, die nur in Achsen quer und 
senkrecht zur Forderrichtung des Forderbandes verfahrbar 
sind, zum Einsatz kommen, wodurch eine erhebliche Verbilli- 
gung der Einrichtung erzielt wjrd. Die Anschiage konnen _ 
mittels einer von einem Motor angetriebenen Spindel verfah- 
ren werden und mit einem WegmeGsystem verbunden sein. . 
Mittels einer Steuerung sind definierte Positionen der Werk- 
stuckpaletten anfahrbar. : • • (32 1 2 272) 
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PatentansprUche 

1. ) Einrichtung zura automatischen Transport von Werkstucken, 

bestehend aus einem Forderband, das mittels Reibungs- 
kraft Werkstiickpaletten transportiert, die an bestimm- 
ten Arbeitspositionen durch AnschlSge anhaltbar sind 
und Industrieroboter, die die Werkstiicke von den Pa- 
letten zu Bearbeitungsstationen und Werkstiicke yon den 
Bearbeitungsstationen zu den Werkstiickpaletten transpor- 
tieren ; dadurch gekennzeichnet , daB mindestens ein posi- 
tionierbarer Anschlag (6) vorgesehen ist und daB die 
Industrieroboter (4). nur in Achsen quer und senkrecht 
zur F3rderrichtung des Fcirderbandes (2) verfahrbar sind. 

2. ) Einrichtung nach Anspruch i , dadurch gekennzeichnet, dafl 

der positionierbare Anschlag (6) mittels einer Spindel (7) 
die durch einen Motor (8) angetrieben ist, bewegbar ist 
■ ' . und die Position des Anschlages (6) mittels eines WegiueQ- 
systems'O) mefibar ist, 

3. ) Einrichtung nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeichnet, 

daB eine Steuerung vorgesehen ist, durch die definierte 
Positionen anfahrbar sind. 

4. ) Einrichtung nach Anspruch 1 bis 3 dadurch gekennzeichnet,. 

daB mehrere positionierbare Anschl&ge bei Wegfall der 
seitlichen FUhrung eingesetzt werden, uiri eine Werkstuck- 
palette zu staibilisieren. 


5.) 


Eiiirichtung nach Anspruch 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
zei'chnet, daB der positionierbare Anschlag pneumatisch 
einruckbar . ist. 


Einrichtung zum automatischen Transport 
von Werkstucken 

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum automatischen Trans- 
- port von Werkstiicken nach dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

Es' gibt bereits eine Einrichtung zum Transport von Werkstiicken, 
die auf Werkstuckpaletten angeordnet sind, in eine Arbeitspo- 
sition. Beispieisweise werden bei dem bekannten Bosch-Doppel- 
Hgurtbandsystem die. Werkstuckpaletten,, die auf einem Forderband 
?•! atff liegen und seitlich gefxihrt .sind/ durch Reibuhg mitgenommen 
; und an bestimmteri Arbeitspositionen durch ortsf est angebrachte 
Anschlage angehalten, wahrend sich das Forderband darunter . 
kontinuierlich weiterbewegt. Falls auf der Palette mehrere Rei- 
: hen von Werkstucken .liegen, und ;der Transport der Werkstucke 
von dei: Palette zu einer B ear be i tung s sta t ion und zuruck durch 
Industrieroboter automatisch erfolgen soil/ so sind hierzu In- 
dustrieroboter erf order lich, die mindesten? in drei Achsen.be- 
Vwegbar sind. Derartige Industrieroboter siiid jedoch verhaltnis- 
maflig teuer. 

Aufgabe der Erfindung ist es de.shalb eine Einrichtung nach dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1 derart. weiterzubilden, daB billige- 
re Industrieroboter einsetzbar sind. 

Diese Aufgabe wird durch die im Kennzeichen des Anspruch 1 ge- 
nannten MaBnahmen gelost. Weitere Ausgestaltungen der Erfindung 
sind in den Unteransprucheri beschrieben. 

Die Erfindung wird anhand der Zeichnung naher erlautert. Es 
■ • zeigen. • 
Fig.l eine bekannte Einrichtung mit ortsf est angebrachten An- 
schlagen und in drei Achsen . bewegbaren \Industr ierobotern 

Fig. 2 Einrichtung nach der Erfindung mit verf ahfbarem Anschlag 
und Industrierobotern, die in zwei Achsen bewegbar , sind . 

Fig. 3 Konstruktion des verf ahrbareri Anschlages 

a.) in der Seitenansicht b.) in der Draufsicht 



3212272 


_3212272 

3 


In Fig. list eine bekannte Einrichtung schematise!* dargestellt. 
Die Werkstuckpaletten 1 befinden sich auf einem Forderband 2 und 
werden durch Reibung weitertransportiert. An bestimmten Arbeitspo- 
sitlonen konnen die Werkstuckpaletten 1 durch ortsfest angebrachte 
Anschlage 3 , die meistens pneumatisch betatigt sind, angehal- 
ten werden. Industrieroboter 4 transportieren die unbearbeiteten 
Werkstucke 5 zu einer dargestellten Bearbeitungsstation . (z.B. 
Dreh- oder Bohrmaschinen) und die . bearbeiteten Werkstucke zuriick 
auf die Paletten. Wenn auf einer Palette mehrere Reihen von Werk- 
stiicken liegen, sind hierzu Industrieroboter erf orderlich, die min- 
destens in drei Achsen bewegbar sind.. 

In Fig. 2 ist. eine. Einrichtung nach der Erfindung dargestellt. 
Die auf den Werkstuckpaletten 1 befindlichen Werkstucke 5 > wer- 
den durch Industrieroboter r A, die nur in Achsen quer und senkrecht 
zur Forderrichtung 10 des Forderbandes 2 verfahrbar sind, trans - 
portiert . Die Werkstuckpaletten 1 werden durch je einen verfahr- 
baren Anschlag 6 in Posit ionen gebracht, die es Industrierobotern 4 
errooglichen, alle \ in einer; Reihe senkrecht zur Forderrichtung 10 des 
Forderbandes 2 befindlichen Werkstucke 5 . nacheinander abzuarbeiten .... 
AnscklieBend wird- der Anschlag 6 der art weiterbewegt, daB die Werk-; 
stvicke in der foigenden Reihe abgear belt at. werden konnen.. Vor den . 
programmierbaren Anschlagen - muB ein fester Anschlag 13 zur Verein- 
zelung aufgestauter Werkstuckpaletten angebracht sein. 

In Fig. 3 ist ein Ausfuhruhgsbeispiel f iir den positionierbaren An- 
schlag 6 aufgezeichnet, der . mittels einer Spindel verfahrbar ist. 
Die Spindel wird durch einen Motor 8 angetrieben.. Durch. ein Wegmeflsy; 
tern 9 wird die Position des Anschlages 6 gemessen und von der 
Steuerung erfafit. Die Steuerung ermoglicht das Anfahren belie- 
biger Positionen, die j'eweils. durch die Positionen der Werkstucke 
vorgegeben sind. 
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Durch die Erfindung ist es moglich, Industrieroboter einzusetzen, 
die nur in zwei Achsen bewegbar sind. Durch Verwendung von Fuh- 
rungsstangen 11 far die Bewegung guer zur Forderrichtuhg 10, kon- 
hen sehr -einf ache Industrieroboter 4 eingesetzt werden, die iiber 
mechanische Fuhrungen.12 senkrecht zur FSrderrichtung 10 beweg- 
bar sind.: Einrichtungen zum automatischen Transport von Werkstiik- 
ke.n konnen dadurch wesentlich einfacher aufgebaut werden. Sie sind 
dadurch auch wesentlich billiger und weniger storf allig als die 
bekannteren Einrichtungen dieser Art. 
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